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Die folgenden Angaben sind don vom Anmeldar emger 

(a) BetriebssteuergeratfureineRolltreppe 

K^I-JlTSlSiS^rit fOr eine Ro.ttreppe vor- 

^SSX^SSS^ Antreibon einerTntt- 
r- Sane umer Benutzung einer Drehkraft. die von dem In- 

drenm ment-Kompensati nsstromes Ire urn m Dreh 
m rnent in der Richtung entgegengesetzt <^m toUncmi 
"henVibati nsdrehm mont zu erzeugen. gmtf der wt 
^cne^ 

um die ... 
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DE 100 20 787 A 1 

1 .„ vorrichiung 9 zum Erkcnnen des Zutriits eincs Fahrgastcs. 

Beschreibung ^ bcabsichiigU die RolUreppe zu benutzen; und cine S.eu- 

* htuno 10 zuni zwcckentsprechcndcn Sieuem acs 

Die vorliegende Erfindung bczieh. sich auf eine Betnebs- cr ~ ac /, nduklionsnlolors 3 n.ii Hilfe to lm.rich.ers 2, 

s.euenechnik zur Vcrhesscrung dcs Fahrkomforts oner An ncbs ^ RoU mi , dcr Ziclgeschwindigkcit zu 

Rollircppc. und insbesonderc auf ein Bcincbssteuergcra. fur > u, Jdurch cue ko PP l 

eine RolUreppe. das in der Lage is, ^.oncn^c hU D f^orrich.ung 10 en.halt: eine C1>U 11 zum 

durch eine Triuplatie verursach. wcrden. durch ™ > be(riebs bcinl Anlrciben des Indukt.ons- 

eincs vibra.ionsda.npfcndcn S.cucrkompensalors zu un.er- Uurcmun ^ verandcrlichcr Spannung und vcran dcrhcher 

driicken. . . _ . . . l0 T . rcaU cnz cemaS einem Programm. das in einem ROM12 

Bei der RoU.rcppc bewirk, c.n amomatisches Bc.ncbs- I reqa nz g ^ ^ ^ wc lchc„, die in der CPU 

mind einen Bc.ricbsmodus zu... S.oppen d« Bemcbs g"gSJ Datcn gespcic hert sind: eine Eingabevornch- 

wenn nie.uand bcabsichngt. d.e RolUreppe ^enu.^n un, 1 bcno.igt t i ^ ^ S(romdclcktor 6 . der 

so Energie zu sparen und die Lebcnsdaucr der Antoge zu lung >.U ^ ^ rrichlung 9 und eine.u Ro.at.onsge- 

vcrlangem. Hierzu is( eine De.ekt.onsvornch.ung zum fcr- 1 JJg^iS^efclor 20 in einer geeigne.en Fonn e.nge- 

kennen des Zutritts und des Fahrens e.nes F^ s ^ vo ^ . U fdTeine Ausgabevorrich.ung 15 zu.n Ansteuern dcr 

sehen. Wenn der Zutriti eines Fahrgas.es erlafll wbJJ^J S„cvo^ichiung 8 und des elck.ron.agnciischcn SchaL- 

die RolUreppe n.i. kons.an.er Beschleun.gung betneben « C s V 7 0 ^ r dc f s.cucrung dcr CPU 11: eine S.orungser- 

und dann, wenn ein Fahrgas. den Zuintispunki zu cincr ^^J™ ndl ^ * ng 16 zu,., Erkennen einer 

Stufe crreicht, wird die RoUtreppe nu, einer nom.nalen Ge- ^™ un S s ^des Ausgangssignals der Eingabevor- 

schwindigkeit belrieben. Nach Ablaut einer bestimnue n 20 Morun aut der^ ^ > bsar ,. EinstcUvorrichlung 17 

Zeitdaucr, nach welcher der lettte f*^J£**™ S Hns.ellen einer anschlieBenden Bc.ricbsart; e.nen Im- ■„ 

ireppe gefahren is., wird der Betneb der RolUreppe ge- ^^^^^gn^generator 18 zum Erzeugen ei- 

stoppt. „ . . . . „,,,„,„ L, Tmnulsbreitenniodulaiionssignals gc.naB einem Signal 

Um den obigeu automa.ischen Betneb durchzufuhren. nc 'g^™, ^ Unlri * hlcr 2 rfnen Weehsebuom 

wird gewohnlich ein Inverter .nil erne... U.unchler verwen ^ Ucr UJJ ^ Die Belri ebsweise der S.euervor- 

det. Dariibcr hinaus is. eine Kraf.uber.ragungsvornchU.ng ™' ^ lor »^ nac | fo i ge „d im einzelnen unier Bezug- 

fiir die Bewegung der Trit.plaue der RoUtreppe so aufge- nchnmg 1 wJM g ^ 

baut. daB eine Maschincnwelle mi. einen. Indukuonsmotor nahm aui beabsiehtigt, die RoUtreppe zu bc- 

und einem Getriebe mil einer Welle ernes KeUenrato ver- J^ n ?*£^ gang mt RolUreppe nahert. wenn der 
bunden ist, das ein mil einer Kette verbundenes bumzahn- 30 nutzen ^Slrcp^e gestoppt isu wird die Annaherung 

rad aufweist, um so das Kettenrad in Drehung zu versetzen. ^^J^g^ nuI1 ^ voirichl ung 9 erfafit, und ein 

DasWBt.daBdwhtdbtoisiannigeNul^deinU^^ Snal de^lben wird in dte Eingabevorrichtung 14 der 

abschnitt des Kettenrades gebilde, ist. welches in Drehung 10 eingeg ebe„. Daraufhin fuhrt die CPU 

versetzt wird, wobei die Nut in Eingnff nut e.ner Rolle S cue f | Anueiben des Induktionsmotors 3 nut 

stent die an einen unteren Abschnitt der ■ ^tipUllc W * ^S^Lung und veranderlicher Frequenz 

bracht ist. Wenn die betreffenden Teile ineinandergre fen. vamtoriKM p s nelische SchaltschUtz 7 

wird ein Ungleichgewicht des DM ^gj*; ^££3**+ *■ im R0M 12 ^ h « n ist ' Als 
das Vibrationen erzeugt, die auf die Tnltplatte ubenragen gem * ^ Kontaktschalter7A des elektromagne- 

werden und so den Fahrkomfort beeintrachugen ^ Schaltsch utzes 7 kurzgcschlossen. so daB der drei- 

Die vorliegende Erfindung ist dazu bcstimmt • dekm«he *) usehen elstron , j - )n Unlrichte r 2 eingegeben 
Komponenten zu venueiden, die an der ^^TbttplaUe £ ksam ph^ uge ^ Impulsbreitcnm ^ ^onssi- 

werden, durch: Erkennen der Position, n der die und ™£ 18 ein i mpu l s breitenn.oduUertes Signal ent- 

das Kettenrad mi.einander in Emgnft sind. un.er Benutzen 8™^^ Operationsergebnis der CPU 11. und dem- 
einesPositionssenors. der an der Welle ^ Kettenrades be- ^"i^i^tateh^Ko, 
festigt ist; Eingcben eines entsprechenden ErkOTnungss^ 4, 7A zugefiihrten drciphasigen Netzwechselstrom 

gnalf in das Steuergerat; En.nehmen e.ner Ini^Ukontpo- takt^hd.e 7A g^ ^ ^ ^ ^ Wech . 

nente des Drehmo.ncntes durch einen Drehzah detektor, de ^n erne t, P ^ ^ variab)er 
an der Welle des Induk.ionsmo.ors angebrach. ist. und an- ^Isuo^n ^ ^ rfer ae , hwindigkcll und 
schlieBendes Anlegen eines Drehnio.i.en.cs, de«*r , G^oBe ^^hmom J> P^^j „ sleucrn . wodurch der 
und Phase dem oben gcnann.en Drchn^i^n. des Indukti- so Bclas.ung ^ ^ ^ ^ cnIsprc chenden Drehzahl I ange- 
onsmotors en.gegengcsciz. sind. lricben Die Rotationskraft des Induktionsmotors 3 wird 

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm ernes Betncbssleucrgera.es .ncben undd ie Kette ^auf das Kettenrad 5 ubcr- 

fur eine RolUreppe gen.aB dem Stand der Techmk. ^ c ^dar- wcrden dic Mm Unl rang des Kettcnra- 

gestellt, umfaB. ein Be.ricbssteuergcrat ^r d e RolUreppe 2^","^^ Nut unddieS.ufcnrollederTritlpla.tem.i- 
einen Umrichicr2 zum Umwandcln eincs Dreiphascn-Netz- 5> desjs nenn brachu um dadurC h gcdrch. zu wer- 

wechselstroms in einen Weehsels.rom variab.cr S P ~g «7g™ c g ^ gasl un.er Benu.zung der RolUreppe 
und variablcr Frequenz. u„, dic Bc.ncbsgeschw.ndigkc.t dcr Jen bo kann 

RolUreppe zu s.euern: einen Induk,ionsmo,ot ^3 ^^der ^durch dcf Ab dcs y^hs durch dic Fahr- 

den Ausgangss.ro... des Umrichtcrs angctneben w rd. cm J^clungsvorrich.ung 9 crfaB, wird. verlangsam. d,e 
Getriebe 4 und ein Kettenrad zum Bewcgcn e.ner Tn»pU»W « ^ Ro B Ulre ppc gcn.aG dem im ROM 12 gespc.cher- 
unier Benuizung dcr Rotalionskratt. d.e von dem Induku- " U 1 0 ^ alik . Bcl ^ s fe pr0 g r a„ lln . um dic TVcppe anzuhal- 
onsnK>,or3erzeug.wird;cincnSt^ » de Tumsianden erfolg. ein U-crlaufbe.rieb nut 

.iercn eincs in. Induk«ions,.,o,or 3 n.cBcndcn Siron s, em cn^ B J sal S Gcsc hwindigkcit. ohnc Stoppcn dcr RolUreppe, 
clck.romagne.ischcs SchaltschU.z 'zum k ^cr«ragcn dcs Umgsamcr Gcs g ^ ^ vcnjrsachlc v 
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obige Opcraiion mil normalcr Gcschwindigkeii gctahren. 

Fie "\ ist cin Funktionsblockdiagranun. das den Invcrtcr- 
SieuerprozcB des Umrichters 2 vcranschaulicht. dan... die 
CPU 11 der Stcucrvorrichuing 10 die Drchzahl des Inrtukti- 
onsmo.ors gemaB den. in ROM 12 gcspeichcr.cn , Pro- 
oran.iu sicuert. Der Unicrschicd zwischen dem Drehzahl- 
Sollwcr. Wr* cincr Drehzahlsollwcrtcinhci. HA und deni 
cnuittcl.cn Drchzahl-ls.wcr. Wr wird durch e.nen Subira- 
hicrer 11B crhalicn und dann in ein Drclwahlstcucrgerat IK 
eingegeben: und der Unierschied zwischen dem ausgegebc- 
ncn Strom I* des Drchzahlstcuergcrates 11C und dem lat- 
sachlichen Siromwcrt I des Induktionsnioiors 3. ertaBt 
durch den Siromdclektor 6. wird mil cine... Subtrah.erer 
11D crhalicn und dann in ein Stron.stcuergera. llEe.ngegc- 

• t- it . * i T n .> A winn /luc T Imnrnlpr 



cin Nachteil darin, daB cine Vibration aufgrund des Un- 
glcichgcwichtcs des Drchmomentes erzeugt wird, wenn die 
Stufenrolle und die Nui des Kettcnrades iiiiteinander in Uin- 
. griff stehen. urn in Drchung versctzt zu werden. wohei die 
5 Vibration auf die Trittplaitc ubertragen wird wodurch der 
Fahrkomforl bccinirachtigt wird. 

Dcmcntsprechcnd isi es Aufgabe der vorliegenden hrhn- 
dun». ein Hetriebssieuergerat fur cine Rolllreppe zu sehat- 
fen, das in der Lage ist, einen das Vibraiionsdrehmomem 
10 kompensicrenden Strom zu licfern und den Drehmomenten- 
iinpuls.der an derTritiplalic erzeugt wird, durch Vcrwendcn 
cines Dctektors ami Erkennen der Impulsraie, die am Ket- 
lenrad erzcugl wird. und Vcrwendcn cincr Vorriehiung zum 
Erkennen derGroBc cines Inipulsdrehmonientcs des Induk- 

, ~L_~ A'..i TT.t.r.inm-n.tCl'ill f\i*< 



crhal.cn und dann in ein SET* Un.fangsgcs.aU des 

ben. in. vorliegenden , Fal _w,£ d.e und der VeVb.ndungss.ruk.ur der Tri..pla..c » 



Den. 1IU vorucguiu^u i «u -- 

2 durch den ausgegebenen Wert, verslarkt durch einen vor- 
bcstinnnicn BetriebsprozcB, angesteuert. und sonut wird ein 
Induktionsmotor 11F mil cincr vorbestimmten Drchzanl Nr 

roiiert. T 

Fig 4 ist cin SignaMuBdiagramm. das den Invcrsions- 
stcuerprozcB des Umrichlcrs in Obereinstimmung nut dem 
Stand der Tcchnik veranschaulichl und im einzelnen wie 
folgt beschricben wird. 

Zucrst wird in SI entschieden, ob es einen Inverterbe- 
Lriebsbefehl gibl oder nichl. Falls es einen Beinebsberehl 
gibl wird in S2 entschieden, ob l eine Drehzahlsteuerpen- 
odc ist Oder nicht. Falls dies bejaht wird, wird in S3 ein Mo- 
tordrehzahlwcrt Wr eingegeben: in S4 wird ein Drehzahl- 
stcucrgerat betatigt; und in S5 wird dann entschieden, ob t 

fc - i _ j :^Ut AUnnn *»c nun in SI 



tionsmoiors zu u^iu^h, — " . 

Kettcnrades und der Verbindungsstruktur der Inltplatie zu 

andcrn. . . 

Um dieses Zicl zu crrcichcn, wird cin Bctncbsstcucrgcrat 
fur eine Rolllreppe gemaB der vorliegenden Erfindung be- 
''O reitgestellt. die aufweist: einen Umrichtcr 2 zum Umwan- 
deln eines Drciphasen-Nctzwechscllstroms in einen Wech- 
selsirom variabler Spannung und variablcr Frequenz, um die 
Betriebsgcschwindigkeit der Rolllreppe zu steuern; einen 
Induktionsmotor 3, der durch den Ausgangsstrom des Um- 
25 richters angetrieben wird; ein Gelriebe 4 und cin Ket lenrad 
zum Bewegen der Trittplatte unter Benutzung der von dem 
Induktionsmotor 3 erzeugten Drchkraft; einen Stromdetek- 
tor 6 zum Erkcnnen eines im Induktionsmotor 3 flieBcnden 
Stroms; ein elektromagnciisches Schaltschutz 7 zum Uber- 

. - A**~ TT,Y»i-;^ht*>r *? im "Retnensmo- 



s ,euergera.be,miE.; undin S^ wird d^^^ Netzstrome * „ den Umrichter 2 im Beunebsmo- 

einc S.ron. S .euerpenodc .s. oder n ch. Wenn « nun in SI ^ ^ Untcrbrccben dessclben in. Nieh.bcmebsn.odus; 



eine aironisicuci^iiu^v .o. — — -- 

keinen Bctriebsbefchl gibl, wird die Rouune beendet. Au- 
Berdc.li kehrt im Falle. daB t in S4 ke.ne Sironisteuerpenode 
is. die Routine nach S5 iurUck. Es wird entsclnedeti, ob t in 
eine S.romsteuerpcriode ist oder nichl. Wenn dies nicht 
der Fall ist, kehrt die Routine nach SI zuruck: falls es aber 
zutriffi. wird in S6 der Mo.orstromwert I eingegeben In S>7 
wird das Stromsieuergeral betatigt; und dann wird in S8 der 
Invcner durch Erzeugen eines Impulsbreitenmodulauonssi- 

gnals angesteuert. 

Fie ^ veranschaulichl eine Rotationsfrequenz des Ket- 
.enrades S, welclie cine ham.onische Welle einer In.puls- 
komponenie. ausgelos. durch die Verbindungsstruk.ur zum 
Antreiben der Trit.platle der Rolllreppe, en.hall. D.ejiarriio- 
nische Welle der Impulskoinponenie ist aufgrund des Un- 

. . . . , . tn i — a*** ,f»n*fCfir>Vit u/nrncn. da 



mittein aes i^cixmi^uivo «u 

dus und Unterbrcchen dcsselben im Nichtbctnebsmodus; 
eine Anzeigevorrichtung 8 zum Anzeigen des Laufzustan- 
des und der Storung der Rolltreppe; eine Fahrgast-Erken- 
nungsvorrichtung 9 zum Erkennen des Zutritis eines Fahr- 
castes, der beabsichtigU die Rolltreppe zu benutzen; einen 
Drehzahldetektor 21A zum Erfassen der Roiationsge- 
schwindigkeit des Indukiionsmotors 3; einen Posiuonsde- 
tektor 21 B zum Erkennen der Rotationsposition des Kettcn- 
rades 5; und eine Steucrvorrichtung 60, die den Umnchtcr 2 
40 durch Erhalten cines, das Vibrationsdrehmoment kompen- 
sierenden Stromes vom Ausgabcsignal des Drchzahldetek- 
tors 21A und des Positionsdctektors 21B angesteuert; Ad- 
dieren des genannten Stroms zum Ausgabestrom eines 
Drelhzahlstcuergerates; Subtrahiercn des tatsachlichen 



nische Welle der Impulskoinponenie ist aufgrund des Un- ^^^^^m des Indukiionsmotors 3 von dem 
g^hgewich,^ - SKS^ Siromwcrt; und ents P rechendcs Erzeugen 



eicicnce wienies ui» ^^ i »" v, " v „ - 

e™ugl wird, wenn die Stufenrolle und die Nut des Ketten 
radesS miteinandcr inEingriff kommen, um gedrcht zu wer- 
den. Eine diesbeziigliche Analyse ist in Fig. 6 unter Benut- 
zunc cines Frequenzspcktrums dargestcllt. 

Wenn also die Oberflachc des Kettcnrades 5, das nut ei- 
ncm obcren AnschliiBgetricbc kammt. welches nut dem In- 
duktionsmotor 3 verbunden ist, um so in Drehung versctzt 
zu werden, oben liegt, wird die Amplitude bciin maximalen 
Plus-(+)-Wcrt erzeugt. Wenn ein buckclfomiiger Abschniti 
durch weitere Drchung um einen vorbestimmicn Winkel 
oben liegt, wird pcriodisch cine Vibration erzeugt, die den 
maximalen Minus-( )-Wcrt hat. 

Aufgrund des obigen Ungleichgewichts des erzeugten 
Drchnionicntes im Falle. daB die Stufenrolle und die Nut des 
Kettcnrades 5 miteinandcr in EingrirY stehen, um so gedrcht 
zu werden, triti in der Trittplattcngeschwindigkcit der Roll- 
treppe cbcnfalls cine Impulskomponentc auf. 

7 vcranschaulicht die Trill platicngcschwindigkcu 
der Rolltreppe. Die Impulsfrcquenz der Trittplattcngc- 
schwindigkeit wird gemaB derjenigen Pcriodc bcMinmit. 6, 
wahrend der sich die Stufenrolle in Eingriff nut der Nut des 
Kettcnrades 5 ncfindcl. 

Bei der Rolltreppe gemaB dem Stand der lechmk bestchi 



MromacieKuuuiwwii^^ — — 7 , , - win(>n 

sich ergebenden Siromwcrt; und entsprcchendes Erzeugen 
eines Impulsbrcitcnmodulationssignals. 

Die vorlicgendc Erfindung wird nun unter Bczugnanme 
auf die beigefugten Zcichnungen verdeutlichu die nur zum 
50 Zwecke der Vcranschaulichung bcigefugt sind und soinit 
kcine cinschrankende Wirkung auf die vorliegcnde Erfin- 
dung haben.^^ BkKkdiagramm cincs Betricbssteucrgcratcs 
fur eine Rolltreppe gemaB der bekanntcn Tcchnik; 

F,g. 2 ist ein Blockdiagramni einer Vcrbindung zwischen 
cincm Kcttcnrad und einer Kctte; 

He. 3 ist ein Bctricbsblockdiagramm, das einen Stcucr 
prozcB cines Inverters mil Hilfc eines Stcuergerates der ig. 
1 vcranschaulicht; . „ 

ir,« 4 ist cin SignainuBdiagranmu das cincn StcucrprozcB 
cines Inverters cincs Umrichters gemaB dem Stand der 
Tcchnik vcranschaulicht; 

Fig. 5 ist cine V/ellenfonuansichi der Rotationsfrequenz 
cincs Kettcnrades gemaB dem Stand der Tcchnik; 

Fig. 6 ist cin Vibrationsspcktrum cines Kettcnrades ge- 
maB dem Stand der Tcchnik; 

Fitt. 7 ist cine Welle nformansicht. wclche die Inttplaticn- 
geschwindigkeit cincr Rolltreppe gemaB dem Stand der 
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tor 6 dcm Drehzahlde.ckior 21A. dent Posiiionsdeiekior 

Tcchnik vcranschaulichu «... .... -MR und der Fahreasi-Erkennungsvorrichiung 9 in cincr 

Fig. 8 is, cin Blockdiagramm ernes B^tajn^Ma 21B and dc Fahrg s U J^^J M 

fur cine Rolltrcppc. gemSB dcr vorhegenden Erfindung horn, c ngege 6? Anslcucrn der 

Fig. 9 is. ein Bc.ricbsh^kd.agramm ernes M«F«» ^ "ch.ung X und des clek!ron,agnc,ischcn Schah- 

scs cincs Inverters. gemaB der vorhegenden Erfindung. > Anze ge vo men t ?u ^ rf Siorungs- 

Fig. 10 is, ein Signa.fluBdi agramm ^ dnta^nf ^^^ta^rid-on, 66 zum Erkennen ei- 

des Inverters etnes Umnchlcrs gemaB der vorhegenden Lr m{ Ae[ Ba - S des Ausgangssi gnals einer liinga- 

tindung veranschauhch,: hovorrichtune 64 und einer Betriebsancinsiellvorrichtung 

Fig. 11 is. ein dc.aiUicncs Datagram,,, ernes Vtbratt- ^ naehlolgcndcn Bclricbsa r,; ein Im- 

onsdmnpfungsstcucrgcra.es dcr I" g. ./. .„„„.„,„„ nu i s breitcnniodulationssignalgcncralor6KzuniIirzcugcnei- 

Fig. 12 is. die Wcllcntormanstch, ernes DrehmonKn.es ^^^{jS^rtJ „,,, dcrarl . da6 cin Im- 

mil cincr schwingenden Ko.nponcn.e etnes Kct.cnradcs. "f,Urchn o.ncn. un.er der Steuerung dcr CPU 61 kon.pcn- 

Fig. 13 is, cine SSSS^^tato dn In.putsbrei.entnodubtionlsi- 

den Drehmomcn.es e.nes Vibrauonsdamptungss.eucrgcra ^ s,crt w,r^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ ^ 

,C Fig 14 is, ein Blockdiagramm dcr Erzeugung eines die durch den Itarite 2 eincn Wcchsels^on, mi, Zic.fonn zu 

Drehzahl kompensierenden Sollwcnes gemaB der vorhe- "^g™^ dn Bclricbsblockd i agral „ n , des von, dcr CPU 

genden Erfindung; und A1 rfurchecfuhrten Steuerprozcsses des Inverters des Uni- 

Fig. 15 is, ein Signal fluBd.agramm in Bezug auf das Vcr- £"™fj™£ den , p r ? gralnnl . das 5n , Ron, 62 gespei- 
fahrenzurVerwendung ernes Tnttplancn-Impulskontpensa- J> ^^^^^J^ cnthah dic CPU 61: einen 

tors gemaB der vorliegenden Erfindung Subtrahicrcr 61B zun, Subirahieren eines taisachlich erfaB- v 

Nachfolgcnd werden d,c bcvorzug,en Ausfuhrungstor- ^ b £™ lwcr , cs Wr des Induktionsnl ou>rs 3 von eincm 

men im emzclncn beschncben. rirfhyahlsoll-bzw -befehlswcn Wr* einer Drehzahlbefehls- 
Fig. 8 is, ein als Bcispiel dienendes Blockd.agramn, ernes ^^^^^ 61C ,um Erzeugen ei- 

Be,riebss,eucrgera,esfureineRolU re ppege^ * <£%£££££j, durch Lrieblichcs Venrtarken ci- 

Ausluhrungsform der vorhegenden Erfindung das dazu nes Subtrahierers 61B. urn so einen 

dien,. die Aufgabe der vorhegenden Erfindung zu loscn. '^^^^ mca ^ l ^sM^eiDz a m 
Wie dargesiellu wcist das Bemebsste uergera , fiir d« RoU- zwischen dcm Au sgangssuom 

,reppe gemaB der vorhegenden Erfindung auf^inen Urn- ^iDrehzahlsteuergeraies 61C und des Ausgangssiroms 
richter2zumU,nwandelne,nesDre,phasen-Ne tt wech S el- 30 I *^jH*J»n g des Addieren des 

suoms in einen Wechsels.rom vanabler Spannung ,u*c I va- S^radcteWo« * VlbraUonsdarapfungss ,euergera- 

riabler Frequenz. un, die Be,nebsgeschw,nd,gke„ der Roll- Ausgangss^rom reS uUierenden 
ueppe zu s,cuern: einen Indukuonsmolor 3. der durch den tes ^'J^*^ erii i 61E zum betrieblichen 
ausgegebenenSu^mdesUnuichtersangeaneben^n £s Ausgangssu-omes des Sub.rahiercrs 61D; 

Gcriebe 4 und cin Keuenrad zum Bewegen einer Jnttplaue * JSSbewwIchi* -4 zum Versiarken des Signals, das 
unter Benu.zung der Ro,a,ionskraft d,e vom mdukuonsmo- ^JjJ^SS^ 6 ^ Drehza hldetek,or 21A und vera 
,or 3 erzeug, wird: einen Snomdetek.or 6 zum Erfassen des ^ «™S5 MB f ei[)Cn rdevanlen Pege i eingege- 
Sttoms. der in dcm Induk,ionsmo,or 3 fl.eBt; etrr e ekuon a- f^'"?^^ lpfungsstC uergera, 61F zum Er- 

gne,isches Schal,schu,z7 zumUbe™„,,eln desNetzs^n es ben ^ Um ^branon ionsdre hmon,en, kompensierenden 
an den Unuich.er 2 in, Betnebsmodus und zum Unterbre- ao Kugen an Drehniomenl in der denl akluc ll cn V.bra- 

chen desselben in, Niehmc.riebsn.odus; etne Anze.gcvor- «J^~ C „ gcsemen Rich tung zu erzeugen. 
riehtung 8 zum Anzeigen des I^ufzusmndes und der Slo- l '^ e ™^ hzah t w g er , Wr des D re hzahlde,ek,ors 21A 
rung dcr Roli, re ppe; eine Fahrgas^Erkennungsvomeh ung gemaB d ^ ^zahlwe^ p^,.^^,^ 
9 zum Erkennen dcs Zu,ri,,s e.nes Fahrgas.es. der b*abs,ch- un J^^ 0 ^^ ^^^n.^g M gc i ie ferl wird. 
tigt, die Rolhrcppe zu benu^en; e.nen^ Pf^Welekior 4> 21B dasdu^^ ^ di | Beuiebswcisc fc der wie erlau.er, auf- 
21 A zum Erfassen dcr Rota<,onsgeschw,nd,gkc,t dcs Induk- oe ^ a u C .^he E Vndcn Erfindung im einzelnen unier Bezug- 
tionsntotors 3; einen Posilionsde.ek.or 21B zum Erkennen g^^«KSl0 besthrieben. 
der Drchposihon des Kcuenradcs 5; und cne S,cuervomch- nahmc ><M h dic Rol , tre ppc 
tung 60. die den Unuich.er 2 durch ErhaUen ernes, das W Stem Zugang zur Rolhreppe in einer Phase 

brafionsdrehmomen, kompensierenden S.romes von etn^t « 6^ ^ ^ 

Ausgangssignal des Drchzahldc.ek.ors 21 A und des Posm- nahen^ in ^ h ^ Fahrgasl .Erkcnnungsvor- 

onsdc,ek,ors 21B s.cucr,; Addieren dcs genann.cn S.ron.s w,rt * e Ann^erun du r ^ ^ s sj , wird in die 

zum A-gabes.romdesDrehz.hls,cuerge^^^^^^^^^^ ^SiSd^ dcr S.eucrvorrichtung 60 geliefer,. 

dcs laisachhchcn Stfomerfassungswerlcs dcs In duk »^"°- sod an n fuhr, die ( PU 61 dic Operation zun, Anircibcn dcs 
tors 3 von dcm resul.ierendcn S.rontwert: und emsprcchen- 5> gj™^ 3 mi , cincr vc l randC rliehcn Spannung und 
dcs Erzeugen cincs Impulsbret.entnodulauonssignals. S e r verTndc lichen Froouenz dureh und bc.a.ig, das etck- 

Dic S,eucrvorrieh,ung 60 en.hah: eine CPU 61 zun, Ad- ^^£^Sau 7 gemaB dcm in den, ROM 62 
diercn dcs das V.bra.ionsdrchn.on.en. kompens.erenden ""g^S^,, In A 8 bha ngigkei, davon wird cin 
S,romcs des Induk.ions.no.ors 3 und des Ausgangsaromcs 8 c ^ h "2J;°f Schahsehu.zcs 
dcs Drchzahls,cucrgera,cs; Sub.rahiercn de, , .a.sach hehen 60 J^g^*^.,, w f rd dcr dre iphasige Ncz- 
Stromcrfassungswcncs von den, resulucrcndcn Siron wen ^""8" Un.richter 2 eingegeben. 

und cnisprcchendes S.euern des I„,pulsbre„en„,odula„ons- wc^sclsl gf^* 1 ^ ,, ™" lsbrei , t ; i T,odula,ionssignal- 
signals durch Ausfuhrcn cincr Opcra.ion zun, Anircbcn dcs ^' zl ' •„ i.^uishrcHenmodulicrtes Signal entsprc- 
Induk.ionstno.ors3 mi, vcrandcrlichcr Spannung und veran- ^"^.^^'^bni.s dcr CPU 61; und demcmsprc- 
dcrlieher Frequenz gcnaB cinem Progranun. das m c.nen, to chend dem^ 2 ^„ n NclK wcch. 

ROM 62 gespeicher, is,: eincn RAM 63. in wclehcm Da,cn ehend w^ nd * gj™^ K on,ak.schal.er 7A gclicfcr, 
gcspcichcr, sind. die in dcr CPU 61 benong, werden: erne sc sirom und cnwugl dann cin cn 

Fingabcvorrichiung 64 fur cin Signal, das vom S«romdc,ck- w,rd. in c.nc UlL,cnspannun>. 
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Wcehsels.rom variablcr Spannung und variablcr Frequent 
umdas Drchmomcni en.sprcchcnd dcr Zielgcschw.ndigkeit 
und Bclastung des Induk.ionsmo.ors 3 zu steuern wodurch 
dcr Induk.ionsmo.or 3 mi. dcr cn.sprechenden ^cschwjn- 
dickci. in Drchung vcrsctzi wird. Die Ro.at.onskrart des In- 
duSnsn o tors 3 wird ubcrdasGe.riebc 4 undd.e Ke.te auf 
dasKTnradSUbcnragcn.und 

Jang des Kc.tenradcs 5 bclindlichc Nut n... dcr S.utcnroll 
dcr Tdnplane in Eingri.Y gebrach. und dadurch in Drehung 

^FiiTo i« ein Betricbsblockdiagramm eines Prozcsscs 
zum Srcucrn des Inverters des Umrich.ers 2 gcmaB dem Pro- 
gram.... das in den. ROM 62 der S.euervornch.ung 60 ge- 
Lichcrt is., dureh die CPU 61 der S.euervornch.ung 60. 
Die Beiriebswcisc der CPU 61 vcrlauti wie tolgt. 

DcrS.ronidc.ek.or 6 crfaBi den in den Indukl.onsn.olor 3 
flieBenden Stron. und liefer, ihn an cincn ers.cn Eingang der 
Sabevorriehtung 64; der Drchz.ahldeiek.or 21 A crzcug 
Snen Iuipuls enlsprcchend der Rota.ionsgcschwindigkei. 
einen unpui r , .. _ zwelte n Ein- 



sieucrgerai be.ricben. Und dann wird in S5 cnisehicden. ob 
cs cine Stromsteucrpcriodc gibi oder nichi. Wenn es in SI 
keincn Bciriebsbefehl gibi. wird die Rou.ine beendc. Dar- 
Uber hinaus kehrt in. 1-allc. daG es in S4 keinc S.roms.cucr- 
5 pcriodc gibi. die Routine nach S5 zuriick. Weiter wird cni- 
sehicden. ob . in S5 cine Siromsieuerperiode is. oder nicht. 
Tails nichl. kehrl die Routine nach SI zurikk. oder. bejahen- 
denlalls wird in S6 ein Moiors.romwen I und ein Keiien- 
radposi.ionswcn cingcgcbcn. Das Vibraiionsdan.pl ungs- 
10 slcucrgcral wird in S7 bclriebcn. das Siromsleuergcral wiro 
in S8 betrieben. und dann wird in SO der Inverter durch Er- 
zeugen eines Iinpulsbrcitcntnodulaiionss.gnals angcslcucrt. 

F,c 11 isl ein dciailliertcs Blockdiagrai.ini. welches das 
Vihrationsdampfungssteuergerat 611- in Ubereinst.mmung 
15 mil der ers.cn Ausfuhrungsform dcr vorlicgcndcn Erfindung 
veranschaulichl. Der Bctrieb des V.bralionsdamptungssicu- 
ergcrates 61F wird nunmehr unier Bezugnahmc aul tig. b 
im cinzclncn bcschricbcn. ._»•-.._. 
Ein Bandpassfil.er 81 entnimnU aus den. Roiaiionsge- 



des Indukl.onsmoiors unu u<---. . 1R 

Bang der Eingabevorrich.ung 64: dcr Posit.onsdelektor 21B 
SgTlmpulssignale in einer Anzahl entsprechend der 
Drchzahl des Ke.tenrades 5 und liefer, sie an einen zweiten 
Eingang der Eingabevorrich.ung 64; und d.e Eingabevor- 
rich264gib. iedescingegebene Signal, nach Vers.arkung 
dcsselben auf einen rclevan.cn Pegel. aus. In, ubngen wer- 
den der Drchzahlde.ek.or 21A und der Posmonsde.ek.or 
21B einfach durch Verwcnden einer Vorrichtung. w,e etwa 
einem Rotalionskodiercr. implcnicntiert 



schwindigKetissignai or u« i"uu»uv.„„. — .- — -— 
den Drehzahldeiektor 21A erfaB. wird cine Impulskompo- 
nente, und ein Drchmomentimpuls-Steuergcrat 82 steucrt in 
angepaBtcr Weisc die detektiene Impulskomponente. 
satzlich synchronisieri eine Phaseninteger-Einstelleinheit 83 
das durch den Posiiionsde.eklor 21B crfaB.e Posmonsdeiek- 
tionssignal S2 mil cinem Impulsdrehn.onient. un, dadurch 
das Signal auszugeben. Ein Phasenkompensator 84 erzeug 
cincn das Vibraiionsdrehmoment kompcnsierenden Strom 
Ire uni ein Drehmoment in einer Richlung zu erzeugen, 

' .1. iei . : — ^^l«->l-.ti.^.tn(»nt pntnepenfiC- 



O emiacn aurcn »w«vi~«. — - i_, un , e , n urenniomeni in t™ jMvmu.. 6 -. = 

Mm Rotalionskodiercr. iniplcnicntiert. we i che dem aktuellen Vibrationsdrehiiioment entgegengc- 

DerdurchdenSironide.ek.or6ertaB«eS^ni wiri^ * wefcne Ausgangssignal des Impulsdreh.no- 

die Eingabevorriehtung 64 an einen v.erten | Eing ang de *^. Sl ^ ^ tcs 82 und d em Ausgangssignal der Phase- 

Subirahtercrs61Dgelicfcrt:undderDrehzahlwcrt^ 2 1Icger -Eins.elleinheit 83. . _ ■ 

Induktionsniotors 3, der durch den Drehzahldetektor 21A *8 ^ en ^ nmi Mch eine Impuls- 

erfaB. wird. wird an den anderen Eingang des , s ^^^r gleichen Frcquenz. wie in Fig. 9. dureh 

61Bge.iefe rt .Indi^Zei^ Band^assfiUcung, des Ro^onsg^h^gk 



61B eeliefcrt. In mesem /LeupuuM <-"--"6 — 
dampfungssteuergerat 61F einen das Vibraiionsdrchmoinent 
korpcnsLrcnden S.io.ii Ire, urn ein Drehmoment in der. 
S uSiehen Vibrationsdrehniomen, k W^. 
len Richtung zu erzeugen. gcn.aB den. Drehzahlwert Wr und 
dc"i» Positionssignal S2. ausgegeben von der Eingabevor- 40 
richtung 64. Den.enlsptechend wird der Untersch.ed zw,- 
schen den. Drehzahlsollwer. Wr* der Drchz^lbefehlsem- 
heil 61 A und den. Isiwert Wr. erfaBt durch den Drehzahlde- 
rcklor 21A mil Hilfe des Sub.rahierers 61B erhahen und 
dann in das Drchzahlsteuergcrat 61C eingcgebcn. 

Der Subirahierer 61D empfangt die Differenz zwischen 
dem ausgegebenen Strom I* des Drchzahsteuergerates 61C 
und den. ausgegebenen Strom des Stromdetek.ors 6, gche- 
fer. von der Eingabevorrich.ung 64. und add.ert dann den 
ten >onuv.i ^ t> _____ _ . .n K -_,;™<-1aniDfuncsslcueree- 



Bandpassfilterung des Rouationsgeschwindigkeitssignals 
Wr wobei die Transferfunktion des Bandpassfilters 81 
lurch die folgende ma.hematische Formel ausgedruekt 
wird: 



Gl(s) = 



cs 



as 2 + bs + 1 



wobei a, b und c ganzzahligc Filicrwcrtc sind, und wobei s 
" ein ^S^aisfil,er81 ausgegebene Impulskoni- 
ponente wird durch das ^^^^'^"^vSaf 2 
in ein Signal umgcwandclt. das die gleichc OroBc hat wie 

und <lem ausgcgci.-..-.. ... . - . „ aus( .cecbene Signal des Drchzahls.cueigeratcss wu. 

fer. von der Eingabevorrich.ung 64. und add.ert dann den ^ ^fS csi n l cn Phasenkompensator 84 cingegebem 
S g egebenenS,L.IrcdesVibra,ionsdamptun^ » ^-^.i«n des Phascnko.npcnsa.or. 84 wird 
. . ,i . „ r i , Stromwert —1 g.l d< n s.ch JJJ^*^ foIgcnde malh en.atischc Fonncl 2 ausgedruekt. 



G2(S)=1+K 2 • T, • Sl+K, • T, • S 

wobei; Kl und K2 ganzzahlige Wcnc des F^ascnkonv^nsa- 
,ors 84 sind; 01 cine Sieueroperationspcnode ist; und b ein 



S 5 C rr«« Stromwer, und g b, den s£h 
eiebenden S.ron.wert aus. Als Ergebnis wird e n S.rombe- 
fehrder zum Da.npfen der V.bra.ion kompensiert ist. von 
dem Subirahierer 61D ausgegeben. 

Der ausgegebene Sirot.i des Sublrahierers 61D wird in 5 5 
das S.ro...s.cuergcra. 61E gcliefen. wobei dcr Inverter des 
D a nu5cmers2durchden Ausgabewer, angesteuer, wjrt wel- 

chcr durch cincn vorbestimnuen Bc.ncbsprozcB vcrs.ark. ^ n ^ n ^ DI111 . li _ llil _ 1 __. 11 

W, S,H)is.da S Signal fl uBdia gra ,,,.,.einesSteuer^^^^ 

fur den Inverter des Un.rieh.ers und J?/^ ^iTgna des Posi.ionsdc.ek.ors 21B uxffcn. und s,e grt* 

brationsdatLpfungssteucrgera,. wozu .,etzt e.ne de.aill.ert. JjW^ K1 und K2 an dcn Phascnkompensa^r 84 
Bcschreibung folgl. . _ . .... r>J auscegebene Strom Ire desPhascnkompcnsatorsiw 

Als ers.es wirdin SI en.schiedcn. ob es einen Invcrxrbc- ™^^ vh . 10 gezeig.cn Pom, gcliefen. Dadurch 
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Als Ergcbnis werdcn dcr von, Phascnkompcnsa,or84 gc- 
licfcrte. das Vibrauonsdrehraomcm kompcns.crende S.rom 
Trc und dcr ausucgchcne S.rom I* des Drchzahlsieuergcra es 
61C addicrt; dcr .a.sachliche Stron.dciektionswcrt dcs In- 
dukuonstnoiors 3. gclictcn von dcr Eingabcvomchuing 64. 
tirrvo isul.icrtndcn S.romwer, sub.rahicr, und in das 
Scorns* ucrgcra, 61E eingcgcbcn; und dcr mpu sbrc cn- 
.Lula.ionssignalgcncra.or 68 erzeug, c«T fig**"* 
„,odula.ionssignal en.sprcchcnd dcm ausgegebcnen Signal 
S Zs.cucrgcra.es 61E. un, den Umrich.er 2 anzusieu- 
S;w^ 

...on.en. kon.pcnsicri. in den Induk.ionsmo.or 3 mcB.. wo- 
durch die Vibration un.erdriick, wird , s „,: rh 
Un, die genann.c Wirkung zu erz.elen kann zusa.zl.ch 
cine Triuplaucngcsehwindigkeiu-hnpu skoniponcm^ 
RolUreppe durch Verwendcn eincs Tnuplaucngeschwindig- 
kci s-Impulskonipcnsaiors bcsei.ig. wcrden. Wc oben bc- 
Sebcn ha, die Triuplauengesehwindigkeit dcr RoU- 
uxppe die gleiche Impulsko.nponcn.e w,c in Fig. 7. ^amhch 
«.,fimnd des Unglcichgewichtes dcs crzeugten Drehmo- 
men™ wenn die S.ufemolle und die Nu, des KeUenrades 5 
in Eingriff kommen und in Drehung versetzl werden Vfcm. 
a"so der Geschwindigkci.ssoUwcrt dcr RolUreppe die Im- 
DuTsko...ponen.e ko.npcnsieri, wird die bei... gegenseuigen 
E^grc Ker Siufen&te und der Nu. des KeUenrades 5 er- 
Sug« Impulskomponente aus der ak.ueUen TnUplaUenge- 
schwindiakei. derRollircppe elimimerl. 

Ffe 14 ist ein Blockdiagramm zum Erzeugen ernes die 
GeschwindTgkeit kompensierenden Betehlswertes 71C un. 
die Impulskomponeme der Trittplauengeschv^ndigkeit der 
RoUt cppe zu konipensieren. Die Periode und d ie Zeit *-ah- 
Tend deS die Stufenrolle und die Nu. des Ket^tes in 
Eingriff sind. werden durch das Ausgangss.gnal des Ketten 
S^Uionsdetcktors 21B der Fig 8 e^Bt, urn «n«d» 
Inipulskomponcnie kompensierenden Wert 71A zuj erzcu 
gen dcr cine Impulskomponenle und eine Phase > der Roll 
Treppe hat. die jenen dcr Fig. 7 en.gegenselz. sind .Me ha 
eincKnheius 8I oBe sowie die gleiche Dauerur^P^odizUal 
wic in Fie. 7, in der die S.ufenrolle und die Nut des Ketten 
in Eingriff sind. wie in Fig. 7. wodurch em Geschw.n- 
dl2kei.skonfp^nsa.ions-Sollwert TIC durch Hinzuaddjeren 
e nerWeries^rzeug, wird. der eine Triuplauen-Impulskom- 
p^ncme uS den Ublichen Drehzahlsollwert 61A ^.fwetst 
^enn die Geschwindigkei. dcr 

des die Geschwindigkei, kompensierenden Befchlswertes 
71C getfeuert wird, wird die Impulskomponeme der Tnt, 
plaucngcschwindigkeit dcr RolUreppe eliniimcrt. 

Fie IS is, ein SignalnuBdiagramm bctrcftend c n Vcrfan 
ren zur Bcnutzung dcs Tri.,pla,,en-Gcschw,nd,gke-,sim- 
Hskon.pcnsa.ors, das nachfolgend in. cnzelnen beschne- 

^ZucS' wird in SI cmschicden. ob cs einen Invcr>ert*- 
.riebsbcfehl gib. odcr nich,. Falls cs enen solchen JJemcbs- 
befch'gib,. wird in S2 cmschicden. ob , c.ne Drchzah^eu- 
cmcriodc is. odcr nich,. Falls cs eine ,s,. wird in S3 dc r Tm 
ph.,cn<Jcschwindi8kci,simpulskon,pens a ,or bc,a,.g.. e,n 

Mo.ordnmzahlwert Wr wird in S4 cingegeben. cm DnJv 
zah s.cucrgera. wird in S5 in Bcrieb genon.nien. und dann 
wJd in S6 cmschicden. ob , cine S.roniacuerpenodc ,s, 
£ n^h, Falls cs in SI kcincn Bfebsbcfeh g,b w, d 
die Rou.inc bcendc. Darubcr hinaus kchr, ,n, Falle, daB ,m 
Smfc S^ kcinc S.roms.cucrperiodc is,.d,c Rouunc nach S6 
z ruck In S6 wind cmschicden. ob , 
ode is. odcr nich.. Falls sic cs nich. is,, kchr, die Rou.mc 
nach S 1 /uriick. odcr. falls sic cine solchc ist. wird m S7 ein 
MoSromwer, I cingcgcbcn. In S8 wird das S.cucr- 
gera, in Boricb gese,/.,. und in S9 wird dann dcr Inverter 



15 



20 



25 



30 



durch Erzeugen eincs Inipulsbrciienmodulaiionssignals an- 

eC Wc e obcn erlau.ert. ha, die vorlicgende Erfindung den 
Voncil. daB sic cinen. das V.hra.ionsdrchn.omen. kompen- 
sierenden Su-oiii ausgibi und den Drehn.on.cn.emmpuls. der 
a^cr Tn»pla„e erzcug, wird. cli.ninicrt. nanihch durch 
Vcrtcndcn eincs Dc.ck.ors zun. Erfasscn cincr In.pulsra.c 
dTeTi, Kcucnrad erzcug. wird. und durch Verwcnden cincr 
VorriclLung zun, De.ck.icrcn dcr CirSBc dcs Inipulsdrehnio- 
memc des Indukdonsmoiors. ohnc daB die Umtangsges.a 1, 
des KeUenrades und die Vcrbindungss.ruk.ur der Inuplane 
geandert wcrden. wodurch dcr Fahrkomfor. dcr Roll.reppc 

"^rdk'vtritgende Erfindung auf vcrschiedenc Art und 
Wcisc vcrkorper, werdcn kann. ohne von dcr Konzcpl.on 
odcr den wesentlichen Mcrk.nalcn dcrsclbcn abzuweichcn, 
£f darauf hingewiesen. daB die beschncbcncn Austuh- 
n!ngsfom.cn nicht durch Einzclhci.cn dcr ob.gcn Bcschrci- 
Zfa beschrank. werden, es sei denn, daB dies spezifiziert 
^Die Erfindung sol. vieln.ehr nach Idee und Umtang aus- 
L leg, werden, wie dies in den beigcfuglcn Anspruchcn dc- 
finicrt Zt so daB alle Anderungen und Modifikationcn oder 
t urvalen^, die in den Rahmen der Anspruche fallen, so zu 
Jelrachten sind, daB sic durch die bcigetug.en Anspruche 
abgedeckl werden. 
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Paten.anspriiche 

1 Steuergerat fur eine Roll.reppc, auf weisend: 
einen Umrichter zun. Umwandeln ernes Dreiphasen- 
Ne^wechsels,roms in eincn WechselsUro.nvanable 
Spannung und variablcr Frequenz, urn die Betnebsge- 
schwindigkeit der RolUreppe zu steuern; 
ctn Gettilbe und ein Kettcnrad zum Anireiben _e,ner 
Trittplatte unter Benuutung einer Rotaiionskraft, die 
von einem InduktionsmoJor erzeugt wird. und 
einen Stromdetektor zum Erkennen eincs Stroms, der 
in dem Induktionsmotor flieBU „.,»-.„™ 
ein Beunebssteuergcrat fur eine RolUreppe, aulwei- 

eincn Drehzahldccktor zum Erfassen der Ro,a,ionsge- 
schwindigkei, des Induktionsmotors; 
dnrnPosi,ionsde,ek,orzumErfassenderRo,a,,onspo- 

sition des KeUenrades; und 

eine Meuervorrich.ung, die den Umnctner zum Eme- 
len eines, das Vibra,ionsdrehmomcn, kompensiercn- 
£, S^oms durch ein Ausgangssignal desDrehglde- 
,ek,o re und dcs Posidonsdcekwrs sicuen; wobe.de 
obige Suom zu cincm ausgegebenen Sironi eincs_ Dreh 
ShLeuergcrms addier, wird; ein '=»-chhcher Sn^o , - 
erkennungswert des Induklionsmoiors von den. resul 
Xrenden S^omwert sub.rahicr, wird; und ein In.puls- 
bSenn^dularionssignal dc.ncmsprcchend erzeug, 

? r Gcra, nach Anspruch 1. bei dcm die S.cuervorrich- 

SStS- Addicrcn dcs das Vlbra.ionsdrchinc- 
men, kompensierenden S.roms dcs Induknonsmo.ors 
nd dcs Ausgangss.ro.ns dcs Drchzahls.eucrgcra«. 
Sub,rahicrcn des ta.sachlichen S.romcrkcnnungswcrts 
ton dcn'rcsulhcrcndcn S.ron.wcrt und cn^P^^ 
S?eucm dcs I,npulsb re i.cn.i.odula..onss,gnal S . indc 
cine Operation zum S.cucm dcs Indukuonsn.o.ors mU 
c ncr Triablen Spannung und cincr variablcn Frequenz 
gS eincn, Program.,, durchgefuhrt wird. das in ci- 

SSSEl- gespcicher, sind. die in 
dcr CPU bcnoiigt wcrden: 
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einc Eingabevorriehtung fUr ein Signal, das von. 
Stromdciektor. dcm Drehzahldetcktor. dem Pos.tions- 
dcteklor und dcr Fahrsasterkcnnungsvomchtung m a- 
ner Form eingegebcn wird. die fur die Stcuervomch- _ 
tunn cccigncl ist; 

cine Ausgabcvorrichiung zum Sicucm dcr Anzcigcvor- 
riehtung und des elcklromagnelischcn Schallschulzcs. 
unter dcr Steuerung dcr C.TU; 

einc Storungserkcnnungs-Beuncilungsvomcniung 
zum Erkcnnen cincr S.orung auf der Basis eincs Aus- "> 
eangssignals dcr Eingabcvorrichtung. und einc Bc- 
rricbsarieinsicllvorrichiung zum Einstcllcn cincr nach- 
folecndcn Beiricbsart: und 

cincn Impulsbreitenmodulaiionssignalgenerator zum 
Erzcugcn eincs Impulsbrcitenmodulationssignals. dcr- t> 
art daB cine Inipulsdrehnioincniabweichung uritcr der 
Steuerung dcr CPU bewirki wird. indem ein Iinpuls- 
brcitcninodulaiionssignal gcmUB cincm Signal dcr 
CPU erzeugt wird, ura einen Wechselstrom von Ziel- 
form vom Umrichter zu erzeugen. _ 
° Gerat nach Anspruch 2, bci den, die CPU autwcst: 
einen Subtrahicrer zum Subtrahieren eines tatsachli- 
chen erfaBten Drehzahlwertes Wr des Induktionsmo- 
tors von einem Drchzahlbefehlswert Wr* ciner Dreh- ^ 
/.ahlbefehlseinheit; . ».,„ 

ein Drehzahlsteuergerat zum Erzeugen ewes Aus- 
oangsstroms I* durch bc.riebliches Verstarken ernes 
Ausgangssiroms des Subtrahiercrs. urn dadurch emen 
Ausgangsstrom I* zu erzeugen: . 
cincn Subtahiercr zumErhal.en derDiffcrenzzwischen 30 
dera Ausgangsstrom I* des Drehzahlsteuergerals und 
des Ausgangssiroms des Stromdeiektors, und danach 
Addieren eincs Ausgangsstoms Ire eines Vibrations- 
dampfungssteuergerals zu dem resuluerendcn tatsach- ^ 
lichen Stromwert ; . " 

ein Siromsteucrgcral zum beirieblichen Verstarken des 
Ausgangssiroms des Subtrahiercrs; o„„ olc 
eine Eingabcvorrichiung zum Verstarken eines Signals, 
eingegeben von dem Stron.deiektor, dem Drehzahlde- 
!ckfor und dem Positionsdctektor. auf einen relevanten 40 
Pegel; und 

cin Vibrationsdampfungsstcucrgerat zum Erzeugen ei- 
nes das Vibrationsdrehmomcnt kompensierenden 
Stroms Ire. urn ein Drchmomemt in dcr dcm aktuellcn 
Vibrationsdrehmomcnt cntgegengesctztcn R**«™8 
eemaB dcr Rotationsgeschwindigkeit Wr des DrehzaM- 
dctektors und dem Posiiionsdeteklionsstgnal Sz des 
Posiiionsdctckiors zu erzcugcn. gcliefert von dcr tin- 
eabcvorrichiung. . „ 

4 Sicucrgcrat fur cine Rolltxeppe. aulwcisend. 
cincn Unuichtcr zum Umwandcln eincs Dreiphascn- 
Netzwcchselstroms in einen Wechselstrom vanabler 
Spannung und vanabler Frequcnz. urn die Bctnebsgc- 
schwindigkcitderRolltrcppczusteuern; 
ein Gctricbc und ein Kcttcnrad zum Antreiben einer 5> 
Trittplatie umcr Benutzung einer Rotationskraft, die 
von dcm Induktionsmotor crzcugt wird, und 
einen Stromdctcktor zum Erkcnnen eincs Stroms. dcr 
im Induktionsmotor flicBt. . 
cin Bctricbsstcucrgcrat fdr cine Rolltrcppc. aufwei- 60 

send* 

cincn Drehzahldetcktor zum Erfasscn dcr Rotattonsgc- 
schwindigkeit des Induktionsmotors; 
cincn Positionsdcicktor zum Erfasscn dcr Roiationspo- ^ 
siiion des Kcttcnradcs: und 5 
cine Steucrvorrichtung. die den Umrichtcr zum Erzic- 
lcn eincs. das Vibrationsdrehmomcnt komr>cnsicrcn- 
den Stroms durch ein Ausgangssignal des Drehzahlde- 



tcktors und des Posiiionsdcickiors stcucn; wobci der 
obigc Strom zu cincm ausgcgcbcncn Strom eincs Dreh- 
zahlsteuergerals addicrt wird; ein tatsachlieher Strom- 
erkennungswert des Induktionsmotors von dem resul- 
ticrenden Stromwert suhtrahiert wird; und dementspre- 
chend cin Impulsbreiienmodulationssignal er/eugt 
wird; 

cine l ahrgastcrkennungsvorrichtung zum hrkennen 
des Zutrius eines Fuhrgasies der die Absichi hat. die 
Rolltreppe zu benutzen. 

5. Genii nach Anspruch 4, bei dem die Sleuervornch- 
tung aufweist: 

einc CPU zum Addieren des, das Vibraiionsdrenmo- 
ment kompensierenden Stroms des Induktionsmotors 
und des Ausgangssiroms des Drchzahlstcucrgcrates; 
Subtrahieren des talsachlichen Siromcrkennungswer- 
tcs vom dem resuliiercnden Stromwen und cntsprc- 
chendes Stcucm des Impulsbrcitcnmodulationssignals, 
indem eine Operation zum Steuem des Induktionsmo- 
tors mil einer variablen Spannung und einer vanablen 
Frcquenz gcmaB einem Programm durchgefiihrt wird, 
das in cincm ROM gespcichcrt ist; 
cincn RAM, in welchem Daten gespeichcrt sind, die in 
der CPU benotigt werden; 

cine Eingabevurrichlung fur ein Signal, das vom 
Stromdetektor, dem Drehzahldeiektor, dem Positions- 
dctektor und der Fahrgasterkennungsvorrichtung in ei- 
ner Form eingegebcn wircL die fur die Stcuervomcn- 
tung geeignet ist; 

eine Ausgabcvorrichiung zum Sleuern der Anzeigevor- 
richlung und des elcktromagnelischcn Schaltschutzes, 
unler der Steuerung der CPU; 

cine Storungserkennungs-Beurteilungsvornchtung 
zum Erkennen einer Storung auf der Basis ernes Aus- 
cangssignals der Eingabevorriehtung und ciner Be- 
triebsart-EinsteUvorrichtung, zum Einstellen einer an- 
schlieSenden Bctriebsart; und 

einen Impulsbreitenniodulationssignalgcnerator zum 
Erzeugen eines Impulsbrcitenmodulationsstgnals, der- 
aru daB eine Impulsdrchmomentabweichung unter der 
Steuerung der CPU hcrbeigefuhrt wird, indem ein Irn- 
pulsbreitenmodulationssignal gcmaB einem Signal dcr 
CPU erzeugt wird, urn einen Wechselstrom in Zielform 
vom Umrichter zu erzeugen. 

6. Gcrat nach Anspruch 4, bei dem die Steuervornch- 
tungweiter aufweist: 

einen Subtrahicrer zum Subtrahieren eines tatsachhen 
erfaBten Drehzahlwertes Wr des Induktionsmotors von 
einem Drchzahlbefehlswert Wr* einer Drchzahlbe- 
fehiscinheit; und 

cin Drehzahlsteuergerat zum Erzeugen eincs Aus- 
gangssiroms I* durch bctricblichcs Verstarken des 
Ausgangsstoms des Subtrahicrers, urn dadurch ctnen 
Ausgangsstrom I* zu erzcugcn. 
7 Sicucrgerat fur cine Rolltrcppc, aut wciscnd: 
einen Umrichter zum Umwandcln eines Dreiphasen- 
Ncuwcchsclsiroms in cincn Wechselstrom vanabler 
Spannung und variahler Frcquenz, urn die Bctricbsge- 
schwindigkeit der Rolltrcppc zu steucrn: 
cin Getriebe und cin Kcttcnrad zum Antreiben cincr 
Trittplatie unter Benutzung ciner RotationskralU d c 
vom Induktionsmotor crzcugt wird, und einen Strom- 
dctcktor zum Erfasscn eincs Siroms, dcr in dem Induk- 
tionsmotor flicBt, . . 
cin Bctricbsstcucrgcrat fur cine Rolltrcppc, auiwci- 

cinJn Subtahiercr zum Erhaltcn der Di iTercnz zwischen 
dem Ausgangsstrom I* des Drehzahlsteuergerals und 
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dcs Ausgangsstroms dcs Stromdeiektors. und danach 
Addieren des Ausgangsstoms Ire cines Vibrations- 
dampfungssteuergcrats, zum resuliicrcnden aktucllen 
Stromwert: 

ein Slromsteuergcriit zum betricblichcn Verstarkcn des 
Ausgangsstroms dcs Subtrahierers; und 
cin Vibrationsdampfungssieucrgerai /.un\ Erzeugen ei- 
nes, das Vibration sdreh moment kompensiercnden 
Stroms Ire, urn ein Drchmomcnu in der. dem taisachli- 
chen Vibrationsdrehmonient entgegengesetzten Rich- 
tung gemaB der Drehzahl Wr dcs Drehzahldetcktors 
und des Positionsdelektionssignals Sz dcs Positionsde- 
tcktors zu erzeugen, gelicfert von der Eingabevomch- 

8. Gerat nach Anspruch 7 bci dem das Vibrations- 
dampfungssteuergeral aufweist: 
ein BandpaBfilter zum Enmehmcn cincr Impulskompo- 
ncntc aus dem Drchzahlsignal Wr dcs Induktionsmo- 
tors, erfaBt durch den Drehzahldetektor; 
einen Impulsdrehmomentsteuergerat zum adaquaten 
SleucrndererfaBienlmpulskomponenie; 
eine Phasenganzzahleinstelleinheit zum Synchronisie- 
ren des Positionsdelektionssignals Sz. das durch den 
Positionsdetektor erfaBt wird, mil einem Impulsdreh- 
moment, um dadurch das Signal auszugeben; und 
einen Phasenkompensator zum Erzeugen eines, das Vi- 
braiionsdrehmoment kompensiercnden Stroms Ire, uin 
ein Drchntoment in der. dem aktucllen Vibrauonsdreh- 
momcnt entgegengesetzten Richtung zu erzeugen, ge- 
maB dem Ausgangssignal des Impulsdrehmomentsteu- 
ergerals und dem Ausgangssignal der Phaseninteger- 
cinstclleinheit. 

9 Stcuergenit fur eine Rolltreppe, aufweisend: 
einen Umrichter zum Umwandeln eines Dreiphasen- 
Netzwechselstroms in einen Wechselstrom vanabler 
Spannung und variabler Frequenz um die Betriebsge- 
schwindigkeit der Rolltreppe zu steuem; 
ein Getriebe und ein Kettenrad zum Antreiben einer 
Triuplatte unter Bcnutzung einer Rolationskraft, die 
vom Induktionsmotor erzeugt wird, und 
einen Stromdetektor zum Erkennen eines Stroms, der 
in dem Induktionsmotor flieBt. und 
ein Bctriebssteuergerat fur cine Rolltreppe, aufwei- 
send: ^ 
einen Drehzahldetektor zum Erfasscn der Rotationsge- 
schwindigkeit des Induktionsmotors; 
einen Positionsdetektor zum Erkennen der Rotations- 
position des Kettenrades: und 

cine Sicucrvorrichtung, die den Umrichter durch Erzic- 
lcn einer Impulskomponcnte, die den Wert der 
TrittBplatiengcschwindigkeit der Rolltreppe aus dem 
Ausgangssignal des Positionsdetektor koinpcnsiert, 
wobci ein Drehzahlbefehlswert der Rolltreppe zu dem 
obigen Wert addiert wird. die taisachlichc Drehzahl des 
Induktionsmotors von dem resuliicrcnden Stromwert 
subtrahiert und demcntsprcchend cin Impulsbrciten- 
modulationssignal erzeugt wird. 
10. Gcriit nach Anspruch 9, bci dem die Steuervornch- 
tung aufweist: m 
eine CPU zum Addiercn des das Vibrationsdrcnmo- 
mcnt kompensiercnden Stroms des Induktionsmotors 
und dcs Ausgangsstroms des Drehzahlsteucrgerats; 
Subirahicrcn des tatsachlichen Stromerkennungswcrts 
von dem rcsultierendcn Stromwert und cntsprcchendes 
Slcucrn dcs Impulsbrcitcnmodulationssignals, indem 
cine Operation zum Steuern dcs Induktionsmotors mil 
einer variablcn Spannung und einer variablcn Frequenz 
gemaB cincm Programm durchgefuhrt wird, das in ci- 



ncm ROM gespeichert ist; 

einen RAM, in welchem Dalen gespeichert smd, die in 
der CPU benotigt werden; 

eine Eingabevorrichtung fur ein Signal, das vom 
Stromdetektor, dem Drehzahldetektor, dem Positions- 
detektor und der Fahrgastcrkennungsvorrichtung in ei- 
ner Form eingegeben wird, die fur die Slcuervornch- 
tung gecignet ist; 

cine Ausgabevorrichtung zum Steuern der Anzcigcvor- 
richtung und dcs clcktromagnctischcn Schal tschuty.es, 
unter der Steuerung der CPU; 

eine Storungserkennungs-Beurteilungsvornchtung 
zum Erkennen einer Storung auf der Basis eines Aus- 
gangssignals der Eingabevorrichtung, und cine Be- 
triebsarteinstellvorrichtung zum Einstcllen einer nach- 
folgenden Betriebsart; und 

einen Impulsbreiicnmodulationssignalgeneraior zum 
Erzeugen cincs Impulsbrcilcnmodulationssignals, dcr- 
art daB eine Impulsdrehmomentabweichung unter der 
Steuerung der CPU bewirkt wird, indeni ein Impuls- 
breitenmodulationssignal gemaB einem Signal der 
CPU erzeugt wird, um einen Wechselstrom von Ziel- 
fomi vom Umrichter zu erzeugen. 
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